Chapitre 1 : modele géometrique direct




Transformations Homogenes

Transformation de reperes:

Soit un corps solide S, un repére {R¢} lié a ce
solide et un repeére fixe {Ro}

Tout point P du solide admet des coordonnées
qui peuvent étre exprimées dans {Rq} ou {Rg}

telles que: _
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Transformations Homogenes

Transformation de reperes:

La relation de Chasles permet d'écrire:
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RO,S . est la matrice de passage du repere {Rs}

vers le repére {Rg}. Elle exprime la rotation
(orientation) de {Rs} vis-a-vis de (par rapport a)
{Ro}

OOOS/RO
rapport au repére {Ro}. Il exprime les
coordonnées de l'origine du repere {Rs} dans le
repere {Ro}.
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Transformations Homogenes

Transformation de reperes:

Notations simplifiées :

D -O.P ) La matrice d’orientation (de rotation) Rq s est définie telle que les éléments
0o~ ~0"
o de ses colonnes sont les projections des vecteurs unitaires du repére Rg
1:OS:C)OC)S/ :>pO:tOS+ROS pS itai A
' Ro ' ! par rapport aux vecteurs unitaires du repere Ry :
Ps =OsP/r, | 1% (Vs l%) (Z1%)

Ros = (X 1Y) Ys|Yo) (Z Vo)
X1z (Yelz) (Z|Z)

La transformation inverse : passage du repere Rg vers le repere Rg

= Exprimer les coordonnées de P dans le repéere Rs en passant par le repére Rg

— _pl -1
Ps = Ro,sto,s + Ro,s Py
La connaissance de R),s et to,s suffit donc pour passer aisément d’'un repére a l'autre !!!

Propriétés des matrices de passages:
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Si {Ry} et {Rs} sont des reperes orthonormés alors : RsRs =1 = Rs =R =R
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Onaalors: Ps = _Rolsto,s + Ro,s Py



Transformations Homogenes

Transformations successives de reperes
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Le passage par n reperes différents implique I'expr ~ ession de p, sous forme polynomiale d’ordre n !

Comment simplifier cette expression?



Transformations Homogenes

Transformations homogenes:

Soit la transformation de repére donnée par:

Po =1, + R),l P (2)

On définit les vecteurs de position augmentés
(coordonnées homogenes ):

P : Il“x_ 4 ?Eifurfjgés
pXO pX1 # / / lr{ll ?5 Rsrol.sr ;"."5_ .Vsr z‘.'-'b
n. = & = pyo _:(&j: pyl 2 b
po ( 1 ) sz : pl 1 pzl X/Dﬁ Yo
1 1 Repére fixe

Re(Cg, Xg; ¥or Zo)
On définit la transformation homogeéne :

Po = Ab,l [ (2)

— I%),1 t0,1
ou Ab,l B 0 1 | est appelée matrice de transformation homogene (4x4).

Exercice : démontrer que les transformations (1) et (2) sont équivalentes.
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Transformations Homogenes

Transformations homogénes successives

Exprimer les coordonnées du point P dans le repere {R,} en passant par les reperes {R.},...,{R1}
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Inverse d’'une matrice homogeéne: i1 i1 0 | 1 (a démontrer en exercice)
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